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Abstract of EP0991045 

The method involves detecting coordinates of 
objects in the sensing range of sensors (3) 
mounted on a motor vehicle and evaluating 
whether a detected object (4,5) constitutes an 
obstruction to enable collision avoidance or 
accident consequence minimization measures to 
be initiated. The minimum distance and the 
coordinates of both outermost end regions (A,C) 
of each object are detected. An Independent 
claim is also included for an arrangement for 
implementing the method. 
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(54) Verfahren und Einrichtung zur Erfassung von Hindemissen 

(57) Es wird ein Verfahren und eine Einrichtung zur 
Erfassung von im Fahrtrichtungsbereich eines Kraft- 
fahrzeugs bef indlichen Hindernis vorgeschlagen, wobei 
mittels am Fahrzeug angebrachten Sensoren (3) 
Objektkoordinaten von im Sensorbereich bef indlichen 
Objekten (4, 5) erfaBt werden. Dabei werden zu jedem 
Objekt (4, 5) die Koordinaten des Mindestabstands (B) 
und die Koordinaten der auBeren Endpunkte (A, C) aus- 
gewertet. Wird anhand der Sensordaten festgestellt, 
da(B eine Unfallsituation vorliegt. werden entsprechende 
MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls Oder zur 
Minimierung von Urrfallfolgen eingeleitet. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrrfft ein Verfahren zur Erfas- 
sung von Hindernissen gemaB Oberbegriff des 
Anspruchs 1 sowie eine Einrichtung zur Durchfuhrung s 
des Verfahrens. 

[0002] Um in einer bevorstehenden Unfallsituation 
geeignete MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls 
Oder zur Minimierung von Unfallfolgen einlerten zu kfin- 
nen, sind automatisch arbeitende Systeme fur Kraft- 10 
fahrzeuge vorgesehen, die eine Notbremsung oder ein 
Ausweichen vor ein em Hinder nis veranlassen kCnnen. 
Ein solches automatisch arbertendes System verwen- 
det Sensoren, die Objekte im Bereich der Fahrtrichtung 
erkennen, so daB das System prufen kann, ob ein im 15 
Fahrtrichtungsbereich bef indliches Objekt ein Hindernis 
mit Kollisionsgefahr darstellt. Das System kann dabei 
so arbeiten, daB durch Beeinf lussung der Lenkung ein 
auf Kollisionskurs befindliches Hindernis selbsttatig 
umfahren wird. Erkennt das System, daB eine Kollision 20 
nicht mehr zu vermeiden ist, so kann eine Notbremsung 
ausgeldst werden, um die Unfallfolgen zu minimieren. 
[00031 Aus der DE 38 30 790 A1 ist ein Verfahren zur 
automatischen Kollisionsvermeidung fur automatisch 
fuhrbare Fahrzeuge bekannt, mit dem die X-Y-Koordina- 25 
ten von Hindernissen mittels Sensoren erfaBt werden. 
Wird bei einem solchen System ein Radar- oder Ultra- 
schallsignal zur Erfassung der Hindernisse verwendet, 
so erhalt man fur jedes von den Sensoren erfaBte 
Objekt eine Vielzahl von Signalen, die bei der Weiter- 30 
verarbertung im System eine entsprechend groBe 
Datenmenge zur Folge haben. 

[0004] Bei derartigen Systemen ist es besonders 
wichtig. daB die zu verarbeitenden Daten moglichst 
schnell verarbeitet werden, um in einer bevorstehenden 35 
Unfallsituation mit mOglichst geringer Verzogerung die 
entsprechenden MaBnahmen zur Vermeidung eines 
Unfalls oder zur Minimierung von Unfallfolgen einlerten 
zu konnen. Je grOBer die zu verarbeitende Datenmenge 
ist, desto grdBer ist auch die Reaktionszeit des 40 
Systems. 

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein 
Verfahren zur Erfassung von im Fahrtrichtungsbereich 
eines Kraftfahrzeugs befindlichen Hindernissen zu 
schaffen, bei dem moglichst aussagekraftige Objektda- 45 
ten von den erfaBten Objekten ausgewertet werden. 
[0006] Die Losung dieser Aufgabe erhalt man mit den 
im Anspruch 1 angegebenen Merkmalen. Zu jedem von 
den Sensoren erfaBten Objekten werden der Mindest- 
abstand und Objektkoordinaten, die die Koordinaten der so 
beiden auBersten Endpunkte jedes Objekts betreffen, 
erfaBt. Dabei wird vorzugsweise auch der Objektpunkt, 
der den Mindestabstand des zugehCrigen Objekts dar- 
stellt in Form von Koordinaten erfaBt. Somit erhalt man 
fur jedes Objekt eine Dreipunktmessung in Form von ss 
Objektkoordinaten. Die Erfassung von den drei MeB- 
punkten zu jedem Objekt ergibt eine aussagekraftige 
Information, wobei gleichzeitig eine QbermaBige Daten- 



menge vermieden wird. Die fur jedes Objekt auf drei 
MeBpunkte begrenzten Daten konnen somit schneJI 
ausgewertet werden, so daB im Falle einer festgestell- 
ten Unfallsituation entsprechend schnell geeignete 
MaBnahmen eingeleitet werden kSnnen, um noch 
rechtzeitig vor einem Hindernis ausweichen zu konnen 
oder um bei einer unvermeidlichen Unfallsituation die 
Unfallfolgen auf ein Minimum reduzieren zu konnen. 

[0007] Um eine Verkehrssituation optimal erfassen zu 
kCnnen, ist es vorteilhaft, die Anderung der Objektkoor- 
dinaten und des Mindestabstands zur Ermittlung der 
Objektdynamik auszuwerten. Anhand der jeweiligen 
Objektdynamik kann im Bezug auf die Fahrlinie des 
eigenen Fahrzeugs eine fruhzeitige Aussage uber einen 
mOglichen Kollisionskurs gemacht werden. 
[0008] AuBerdem kann aus den Sensorsignalen eine 
Materialbestimmung fur jedes Objekt erfolgen. Auf 
diese Weise kann beispielsweise festgestellt werden, 
ob es sich bei dem erfaBten Objekt um ein Fahrzeug, 
einen FuBganger oder beispielsweise um ein Gebaude 
handelt. 

[0009] In Abhangigkeit von den Objektart kann dann 
eine geeignete MaBnahme zur Vermeidung eines 
Unfalls oder zur Minimierung von Unfallfolgen eingelei- 
tet werden. 

[0010] Der Erfindung liegt werterhin die Aufgabe 
zugrunde, eine Einrichtung zur Durchfuhrung des 
erfindungsgemaBen Verfahrens zu schaffen. 
[001 1 ] Die Losung dieser Aufgabe erhalt man mit den 
im Anspruch 6 aufgefuhrten Merkmalen. Die am Fahr- 
zeug angebrachten Sensoren stehen mit einer Auswer- 
teeinrichtung in Verbindung, die uber eine Steuerung 
eine Beeirrflussung der Fahrdynamik im Falle einer 
bevorstehenden Unfallsituation vornehmen kann. Dabei 
ermitteit die Auswerteeinrichtung aus den erhaltenen 
Sensorsignalen die Koordinaten des Mindestabstands 
und die auBeren Endkoordinaten mit dem grSBten Win- 
kelabstand jedes erfaBten Objekts. Somit erfblgt eine 
deutliche Datenreduzierung bezug lich der von den Sen- 
soren abgegebenen Sensorsignalen. 
[0012] Als Sensoren werden vorzugsweise Radar- 
und/oder Ultraschallsensoren verwendet, da diese zur 
Erfassung von Objekten geeignete Sensorsignale lie- 
fern, die von der Auswerteeinrichtung zur Steuerung 
eines automatischen Bremssystems und/oder einer 
Lenkungssteuerung optimal ausgewertet werden kOn- 
nen. 

[0013] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines 
in der Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispiels 
naher erlautert. 
[0014] Eszeigen: 

Figur 1 das Prinzip der Erfassung der Objektkoordi- 
naten an jeweils drei Punkten, 

Figur 2 die Fahrtrichtungsbeeinflussung ernes 
Fahrzeugs bei einer unvermeidlichen Unfall- 
situation und 
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Figur 3 ein Blockschaltbild der erf indungsgemaBen 
Einrichtung. 

[0015] In Figur 1 ist ein in Draufsicht vereirrfacht dar- 
gestelltes Fahrzeug 1 ersichtlich, welches sich entlang 
der Fahrtrichtung 2 bewegt. Am Fahrzeug 1 ange- 
brachte Sensoren 3 erfassen die im Fahrtrichtungsbe- 
reich befindiichen Objekte 4, 5, wobei zur jedem Objekt 
4, 5 die zu drei Objektpunkten A, B, C gehfirenden 
Objektkoordinaten von einer im Fahrzeug 1 angeordne- 
ten Auswerteeinrichtung 6 ausgewertet werden. Die 
Koordinaten des Punktes B reprasentieren dabei den 
Mindestabstand zu dem jeweiligen Objekt 4 bzw. 5. Die 
Objektkoordinaten sind vorzugsweise Relativkoordina- 
ten, deren Nullpunkt mrt der Mittenposition der Senso- 
ren ubereinstimmt. 

[0016] Bei der in Figur 1 dargestelrten Verkehrssitua- 
tion besteht die Moglichkeit, daB das Fahrzeug 1 zwi- 
schen den beiden Objekten 4, 5 hindurchfahrt und 
somit einer Kollision vermieden wird. 
[0017] Bei der in Figur 2 dargestelrten Verkehrssitua- 
tion kann das Fahrzeug 1 bei entsprechend hoher 
Geschwindigkeit dem in seiner Fahrtrichtung 2 stehen- 
den Gebaude 7 nicht mehr ausweichen. Es liegt hier 
eine unvermeidbare Unfal I situation vor, weshalb MaB- 
nahmen zur Minimierung der Unfallfolgen eingeleitet 
werden mQssen. Im dargestellten AusfQhrungsbeispiel 
erfolgt eine geringfugige Drehung des Fahrzeugs 1 in 
die mit unterbrochenen Linien dargestellte Kollisionspo- 
sition 8, wobei gleichzeitig ein sofortige Notbremsung 
zur Verringerung der Aufprallgeschwindigkeit durchge- 
fuhrt wird. 

[0018] In Figur 2 kann der linke auBere Endpunkt 9 
des Gebaudes 7 von den Sensoren 3 nicht erfaBt wer- 
den, weshalb hier als Punkt A der von den Sensoren 3 
am weitesten links erfaBte Punkt A fur die linken Endko- 
ordinaten verwendet wird. Ebenso wie bei Figur 1 repra- 
sentieren die End koordinaten mit dem grOBten 
Winkelabstand a die Endpunkte A und C. 
[0019] Die in Figur 3 dargestellte Einrichtung umfaBt 
Sensoren 3, eine Auswerteeinrichtung 6, eine Steue- 
rung 10 sowie ein steuerbares Brems- und Lenksystem 
1 1 eines Kraftfahrzeugs. Die Auswerteeinrichtung 6 ist 
auBerdem noch mit ein em Speicher 12 verbunden, der 
Grenzwertdaten oder andere Vergleichsdaten enthalten 
kann, anhand derer die Auswerteeinrichtung 6 eine 
Auswertung der von den Sensoren 3 ankommenden 
Signale vornehmen kann. Die Sensorsignale werden in 
der Auswerteeinrichtung 6 bezuglich jedes erfaBten 
Objekts im Hinblick auf eine erfaBte Unfal (situation aus- 
gewertet, wobei aus den Sensorsignalen die Objektko- 
ordinaten der Punkte A, B, C gemaB Figur 1 und Figur 2 
extrahiert werden. 

[0020] Stellt die Auswerteeinrichtung 6 eine Unfal Si- 
tuation test, so veranlaBt sie uber die Steuerung 10 eine 
automatische Notbremsung und/oder eine Lenkungs- 
beeinf lussung am Fahrzeug. 
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Patentanspruche 



1. Verfahren zur Erfassung von im Fahrtrichtungsbe- 
reich eines Kraftfahrzeugs befindiichen Hindernis- 
sen, bei dem mittels am Fahrzeug angebrachten 
Sensoren (3) Objektkoordinaten von im Sensorbe- 

25 reich befindiichen Objekten (4, 5) erfaBt und dar- 
aufhin untersucht werden, ob ein erfaBtes Objekt 
(4, 5) ein mogliches Hindernis darstellt, urn gege- 
benenfalls MaBnahmen zur Kollisionsvermeidung 
Oder zur Minimierung von Unfallfolgen einzuleiten, 

30 dadurch gekennzelchnet, daB zu jedem Objekt 
(4, 5) der Mindestabstand und als Objektkoordina- 
ten die Koordinaten der beiden auBersten End- 
punkte (A, C) erfaBt werden. 

35 2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB als Objektkoordinaten auch die 
Koordinaten des Punktes (B), der den Mindestab v 
stand zu einem Objekt (4, 5) reprasentiert, erfaBt. 
werden. 



45 



50 



Verfahren nach einem der Anspruch e 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Anderung der 
Objektkoordinaten und des Mindestabstands zur 
Ermittlung der Objektdynamik ausgewertet werden. 

Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB aus den Sen- 
sorsignalen eine Materialbestimmung fur jedes 
Objekt (4, 5) erfolgt. 



5. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB in Abhangig- 
keit von den ermittelten Objektdaten bei einer 
Hinderniserkennung geeignete MaBnahmen zur 

55 AuslOsung einer Notbremsfunktion und/oder einer 
Fahrtrichtungsbeeinf lussung erfolgen. 

6. Einrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach 
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einem der vorhergehenden Anspruche, die an 
einem Fahrzeug angeordnete, mit einer Auswerte- 
einrichtung (6) in Verbindung stehenden Sensoren 
(3) hat, wobei die Auswerteeinrichtung (6) in Ver- 
bindung mit einer Steuerung (10) eine Beeinflus- 5 
sung der Fahrdynamik im Falle einer 
bevorstehenden Unfallsituation vornimmt, dadurch 
gekennzeichnet, da 3 die Auswerteeinrichtung (6) 
aus den erhaltenen Sensorsignalen die Koordina- 
ten des Mindestabstands und die auBeren Endko- w 
ordinaten mit dem grOBten Winketabstand (a) jedes 
erfaBten Objekts (4, 5) extrahiert und zur Objektbe- 
stimmung auswertet 

7. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- is 
zeichnet, daB die Sensoren (3) Radar- und/oder 
UltraschaH sensoren sind. 

8. Einrichtung nach einem der Anspruche 6 oder 7, 
dadurch gekennzeichnet. daB die Steuerung (1 0) 20 
ausgangsseitig mit einem automatischen Bremssy- 
stem und/oder einer Lenkungsteuerung verbunden 

ist. 
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FIG. 3 
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(54) Verfahren und Einrichtung zur Erfassung von Hindemissen 

(57) Es wird ein Verfahren und eine Einrichtung zur 
Erfassung von im Fahrtrichtungsbereich eines Kraft- 
fahrzeugs bet indlichen Hindernis vorgeschlagen, wobei 
mrttels am Fahrzeug angebrachten Sensoren (3) 
Objektkoordinaten von im Sensorbereich bef indlichen 
Objekten (4, 5) erfaBt werden. Dabei werden zu jedem 
Objekt (4, 5) die Koordinaten des Mindestabstands (B) 
und die Koordinaten der auBeren Endpunkte (A, C) aus- 
gewertet. Wird anhand der Sensordaten festgesteilt, 
da 3 eine Unfallsituation vorliegt, werden entsprechende 
MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls oder zur 
Minimi erung von Unfallfolgen eingeleitet 




FIG. 1 



CO 
< 



Q. 
LU 



Printed by Xerox (UK) Business Services 
2.16.7 (HRS)/3.6 



i 

EP0 991 045 A3 




Europ&isches EUROP A| SCHER RECHERCHENBERICHT 
Patents mt 



Nummw der Anrooldung 

EP 99 11 5107 



einschlAgige dokumente 



Kategorie 



Kennzetchnung dos Dokumente met An gab©, aowert erforderiich, 
maBgeblichen Teile 



Betriftt 
An3pruch 



KLASSIFDCATION OER 
ANMELDUNG (!ntCI.7) 



EP 0 825 454 A (TOYOTA MOTOR CO LTD) 
25. Februar 1998 (1998-02-25) 

* Abbildungen 1,6 * 

* Seite 3, Zeile 5-40 * 

* Seite 4, Zeile 40-5O * 

* Seite 5, Zeile 10-25 * 

* Seite 6, Zeile 40-50 * 



1-8 



608G1/16 



RECHERCHIERTE 
SACMGEBIETE (Int. CI. 7) 



G08G 
G01S 



Der vorf i«gend« Recherchenbericht wurdo fur alle PaiorAartaprOche erate&t 



3 

s 



8 

u. 

2 

UJ 



Rochaichenofl 

DEN HAAG 



Atwctiluddatum dor Rectwrcha 

10. August 2000 



PrOfer 

Coffa, A 



KATEGORIE OER GENANNTEN DOKUMENTE 

X : von basondarar Badautung alia in batrachtat 

Y : von ba a o nd wt f Badautung in Vwbindung mtt ainar 

andaran VarafTantlichung ckrMfcan Katagoria 
A : tachnotog»ohar Haitargrund 

O c McMachftftftefw Offanbarung 

p - 



T: 
E : 

O 

L: 



dar Erfindung zugrunda taganda Thaorian odar 
ftttaraa Patantdokumant, das jadooh armt am odar 
naoh (km An maldadaium varoff andicht wordan at 
AnmakJung angafQhrtM Dokumant 



m 



mm andaran GrOndan angafOhrtas Ookumant 



& : Mtgliad dar glatahan PatarrtfarrtiHa, Gbarainttirnmandas 
Dokumant 



2 



EP 0 991 045 A3 



anhang zum europalschen recherchenbericht 
Ober die europAische patentanmeldung nr. 



EP 99 11 5107 



In dieaem Anhang sind die MitgBeder der Patontfamilien dor im obengenanrtten europAische n Recherchenbericht angefOhrten 
Patentdokumente angegeben. 

Die Angaben Ober die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei dee Europaischen Patentamts am 
Diese Angaben dlenen nur zur Untenichtung und erfolgen ohne Gewahr. 

10-08-2060 



Im Recherchenbericht 
angefOhrtes Patentdokument 



Datum der 
Verdflentiichung 



Mitgtied(er) der 
Patentfamilre 



Datum der 
Verdffentfichung 



EP 0825454 



25-02-1998 



JP 10054875 A 
KR 204623 8 
US 5745070 A 



24-02-1998 
15-06-1999 
28-04-1998 



S 
2 

Hi 



FQr nOhere Einzelheiten zu dieaem Anhang : siehe Amtsblatt dee Europaischen Patentamts, Nr.12/82 



3 



» 



1 



THIS PA&E BLANK mm 



This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 



BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 
□'FADED TEXT OR DRAWING 



BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 

□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE^) OR EXHIBIT(S) submitted are poor quality 

□ OTHER: 



IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 



THIS PAGE BLANK (uspto) 



